
















Analyzing the Influence and Effectiveness of One-man
Agent on Multi-agent System
Tomomi KAWARABAYASHI-KUBO
The purpose of our study is to examine the influence and effectiveness of one-man agent on Multi-
agent System based on the coordination, from the standpoint of its systems performance. In our study, 
RoboCup Soccer Agents are utilized as a Multi-agent System. The one-man agent is defined as an 
agent which behaves by itself without others' cooperation while the goal of its team - to win against 
an opponent team - is shared. The experimental results comparing teams TE9 and TE11 included the 
one-man agent with the team agent2d showed that the average scores of teams TE9 and TE11 were 
increased from 0.04 to 0.48 and from 0.04 to 0.50, respectively. Additionally, 67% and 96% of total 
scores of teams TE9 and TE11 are scored by the one-man agent, respectively. The results suggest the 
one-man agent may contribute to the improvement in its team's performance.




ントとして RoboCup 5) サッカーエージェント（プレーヤ）
を，マルチエージェントシステムとしてサッカーチームを
用いる．このサッカーエージェントは，RoboCup Soccer 
Simulation League の Soccer Server 6) というソフトウェ
アでシミュレーションされる．
２．RoboCup Soccer Server


























Is the ball 
in kickable 
area ?　　
Should I shoot ? shoot shoot
Should I pass ? pass (*)
else dribble dribble
else
Should I go to 



























 TEi ＝｛ pj｜１≦ j ≦ ｝
ただし，TEi は実験チーム，pi は player を表し，i は実
験チームの番号，j はエージェントの背番号を表している．
また，全ての実験チームの集合は 以下の通りである．










多く勝利しているチームは，TE9（9 勝 0 敗 3 分け）と





である．表２の TE0 ，TE9 のシュート数の平均，得点の平
均を比較すると，TE9 のシュート数の平均，得点の平均が
TE0 のものより高い．また，表３の TE0 ，TE11 のシュート数
の平均，得点の平均を比較すると，TE11 のシュート数の平
均，得点の平均が TE0 のものより高い．よって，ベースチー


























































 A． 灰色：TE0 A2． 灰色：TE9
  黒色：背番号 9  黒色：背番号 9
 B． 灰色：TE0 B2． 灰色：TE9
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